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ABSTRACT 
A belt driven system is more cost attractive than a screw-driven system, but 
the problem with elasticity makes the positioning of a belt driven table inaccurate.    
An FL controller with frictional and elasticity compensator was proposed to be a 
better controller than a conventional PID.  An existing conveyor system complete 
with the motor driver was used in this project.  Using PRBS input, the input output 
data was gathered and the parametric model of the conveyor was identified by 
MATLAB SID Toolbox.  The model was then used to develop the conventional PID 
controller, the proposed FL controller and also frictional and elasticity compensator, 
in Simulink environment by simulation.  The developed controllers were then 
implemented physically to control the conveyor.  Data was gathered and compared 
for the evaluation of positional tracking and end-point controlling performances.  For 
positional tracking, a conventional PID controller shows the best performance in 
hardware implementation, but for end-point positioning, the FL controller with 
compensator showed the better performance in both simulation and hardware 
implementation than the conventional PID controller.  The FL controller with 
compensator could improve the performance of equipment which requires only the 
end-point positioning control such as vision inspection machine, insertion machine 
and cutting machine significantly.    
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ABSTRAK 
Sebuah sistem pacuan tali sawat adalah lebih menarik dari segi kos 
dibandingkan dengan sebuah sistem pacuan skru, tetapi masalah yang disebabkan 
oleh keanjalan dan geseran menyebabkan pengawalan kedudukan sistem pacuan tali 
sawat tidak tepat.  Pengawal “FL” dilengkapi pemampas geseran dan keanjalan telah 
dicadangkan sebagai pengawal yang lebih baik daripada pengawal “PID” 
konvensional.  Sistem penghantar yang telah tersedia lengkap dengan pemacu motor 
telah digunakan.  “PRBS” signal telah digunakan sebagai input, data input output 
telah dikumpulkan dan model berparameter untuk sistem penghantar telah 
dikenalpasti.  Model ini kemudiannya telah digunakan untuk membangunkan 
pengawal “PID”  konvensional, pengawal “FL”,  dan juga pemampas geseran dan 
keanjalan, dalam persekitaran “Simulink” secara simulasi.  Perlaksanaan sebenar 
sistem-sistem pengawalan kemudiannya dijalankan dengan menggunakan kekotak 
“I/O” dari ”Real-Time Windows Target Toolbox”.  Data telah dikumpulkan dan 
perbandingan telah dibuat untuk menilai pengawal kedudukan yang terbaik.  Bagi 
perlaksanaan perkakasan sebenar, pengawal “PID” konvensional telah menunjukkan 
prestasi terbaik bagi pengawalan penjejakan berterusan, tetapi, bagi kawalan 
kedudukan titik akhir, pengawal “FL” dilengkapi pemampas geseran dan keanjalan 
telah menunjukkan mutu pengawalan yang terbaik.  Pengawal “FL” dilengkapi 
pemampas geseran dan keanjalan ini boleh meningkatkan prestasi dari segi ketepatan 
bagi peralatan yang hanya memerlukan kawalan titik akhir kedudukan seperti mesin 
pemeriksaan secara visual, mesin penyisipan dan juga mesin pemotong dengan 
ketara. 
  
